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This paper proposed the novel self-position estimation algorithm with Simultaneous Localization and 
Mapping and obstacle avoidance algorithm based on depth stereo camera. These methods are important 
for moving and transport in factories and storehouses. The proposed obstacle algorithm does not use 
learning algorithms but only with information from a depth camera. The self-position estimation 
algorithm uses a Kinect.  The validity of the proposed algorithms indicated via not only simulations but 
also experimental results. 
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表１提案法と FBE での平均探査時間 
  15 回実施の平均探査作成時間 
提案法      208.20[s] 
FBE         290.26 [s] 
RRT         236.60[s] 
平均時間では提案法が最短時間を得られた一方、
データに対して t 検定結果では FBE に対して有


























図 4 回避ロボット  図 5 障害物移動ロボット 
障害物用ロボットは直進に速度 0.2m/s および 
0.3m/s で移動させた。一方回避ロボットの速度は
0.1m/s から 0.3m/s の可変速度で回避動作を行っ
た。障害物ロボットの各移動方向に対する衝突回
避の実験結果を表 2 に示す。 
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